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(§) Verfahren und Vorrichtung zurseriellen Datenubertragung zwischen einem Positionsmesssystem und 
Verarbeitungseinheit 



Es wird ein Verfahren und eine Vorrichtung zur seriellen 
Datenubertragung zwischen einem Positionsmesssystem 
und einer Verarbeitungseinheit angegeben. Vom Positi- 
onsmesssystem werden Positionsdaten und weitere Da- 
ten als digitale Datenworter an die Verarbeitungseinheit 
ubertragen. Auf einen Positions-Anforderungsbefehl der 
Verarbeitungseinheit hin erfolgt eine Ubertragung aktuel- 
ler Positionsdaten vom Positionsmesssystem zur Verar- 
beitungseinheit; auf die Positionsdaten werden nachfol- 
gend stets weitere Daten ubertragen, deren Verarbeitung 
zeitunkritisch ist. Ferner wird von der Verarbeitungsein- 
heit zur Anforderung von Positionsdaten ein Positions- 
Anforderungsbefehl an das Positionsmesssystem uber- 
tragen, auf den nachfofgend stets ebenfails weitere Daten 
ubertragen werden, deren Verarbeitung zeitunkritisch ist 
(Figur 1). 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung bclrifft ein Verfahren 
zur seriellen Datenubertragung zwischen einem Positions- 
messsystem und einer Verarbcitungscinheii nach dem Ober- 5 
begriff des Anspruches 7. Ferner betrififi die vorliegende Er- 
findung eine Vorrichtung zur seriellen Datenubertragung 
zwischen einem Positionsmesssystem und einer Verarbei- 
tungseinheit nach dem OberbegrifT des Anspruches 15. 
[0002] Ein gattungsgemaBcs Verfahren bzw. eine gal- 10 
tungsgemaBe Vorrichtung ist aus dcr EP 0 660 209 Bl der 
Anmelderin bekannt. In dieser Druckschrifl wird die bidi- 
rekuonale, serielle Ubertragung von Positionsdaten und 
weiteren Daten bzw. Zusatzdalen zwischen einem Positions- 
messsystem und einer nachgeordneten Verarbeitungseinheit 15 
auf einer Datenleitung vorgeschlagen. Als weilere Daten 
werden beispielsweise spezifische Parameter des jeweiligen 
Positionsmesssy stems ausgetauscht, wie Daten bzgl. des 
Messsystem-Typs, der Signalperiode, der Referenzmarken- 
lage uvm. Sowohl die Positionsdaten als auch die weiteren 20 
Daten werden uber die Datenleitung als digitale Datenwor- 
ter ubertragen. Die Ubertragung von Positionsdaten oder 
weiteren Daten an die Verarbeitungseinheit erfolgt jeweils 
auf einen entsprechenden Anforderungsbefehl der Verarbei- 
tungseinheit hin. Im Fall der angeforderten Ubertragung 25 
umfangreicher Zusatzdaten hat dies zur Folge, dass wahrend 
der Ubertragung dieser Daten auf Seiten der Verarbeitungs- 
einheit keine Positionsdaten zur Verfugung stehen. Fur eine 
ggf. geforderte hochdynamische digitale Regelung auf Basis 
der Positionsdaten des Positionsmesssystem s konnen sich 30 
aufgrund des starren Ubertragungsrasters und der daraus re- 
sultierenden beschrankten Ubertragungsgeschwindigkeit 
Probleme ergeben. 

[0003] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, 
ein Verfahren sowie eine Vorrichtung zur seriellen Daten- 35 
ubertragung zwischen einem Positionsmesssystem und ei- 
ner Verarbeitungseinheit anzugeben, das eine zuverlassige 
hochdynamische Regelung auf Basis der Positionsdaten des 
Positionsmesssystems ermoglicht. Des Weiteren soil auch 
ein standiger Austausch weiterer Daten zwischen der Verar- 40 
beitungseinheit und dem Positionsmesssystem moglich sein. 
[0004] Diese Aufgabe wird gelost durch ein Verfahren mit 
den Merkmalen des Anspruches 1 . 

[0005] Vorteilhafte Ausfuhrungsformen des erfindungsge- 
maBen Verfahrens ergeben sich aus den MaBnahmen, die in 45 
den von Anspruch 1 abhangigen Patentanspriichen aufge- 
fuhrt sind. 

[0006] Ferner wird die oben aufgefuhrte Aufgabe durch 
eine Vorrichtung mit den Merkmalen des Anspruches 17 ge- 
lost. 50 
[0007] Vorteilhafte Ausfuhrungsformen der erfindungsge- 
maBen Vorrichtung ergeben sich aus den MaBnahmen, die in 
den von Anspruch 17 abhangigen Patentanspriichen aufge- 
fuhrt sind. 

[0008] Die erfindungsgemaBen MaBnahmen gewahrlei- 55 
sten nunmehr, dass auch im Fall schneller Regelungszyklen 
aktuelle Positionsdaten des Positionsmesssystems auf Sei- 
ten der Verarbeitungseinheit zur Verfugung stehen. Des 
Weiteren ist der neben der Ubertragung von Positionsdaten 
auch der Austausch weiterer Daten zwischen Verarbeitungs- 60 
einheit und Positionsmesssystem moglich. Dies kann sicher- 
gestellt werden, da auch im Fall hochdynamischer Regelun- 
gen der Daten austausch nicht ausschlieBlich in der Ubertra- 
gung von Positionsdaten besteht. ErfindungsgemaB werden 
deshalb die zu ubertragenden Daten in zeitkritische Daten 65 
und zeitunkrilische Daten aufgeteilt. Insbesondere die Posi- 
tionsdaten "sowie die zugehorigen Posi lions- Anforderungs- 
befehle stellen dabei zeitkritische Daten dar, die insbeson- 
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dere fur eine schnelle Lageregelung erforderlich sind; die J 
weiteren Daten in Form von Zusatzdaten und Zusatzdalen - 
Befehlen hingegen stellen zeitunkritische Informationen 
dar, deren Verarbeitung in deutlich grofieren Zykluszeiten 
moglich ist. Ferner wird anstelle eines starren Anforde- 
rungs-Antwort-Ubertragungsrasters nunmehr lediglich si- 
chergestellt, dass die Positions-Anfordeningsbefehle und 
die Positionsdaten reaktionsschnell auf Seiten des Positions- 
messsystems bzw. der Verarbeitungseinheit zur Verfugung 
stehen. Es ist nicht mehr zwingend, dass auf einen Zusatzda- 
ten-Befehl unmilielbar im Gegenzug die angeforderten Zu- 
satzdaten ubertragen werden. Die Ubertragung der angefor- 
derten Zusatzdaten kann vielmehr auch deutlich spater er- 
folgen. Hierbei ist lediglich sicherzustellen, dass die spater 
ubertragenen Daten zu dieser Anforderung auf Seiten der 
Verarbeitungseinheit eindeuug identifizierbar sind bzw. zu- 
geordnet werden konnen. Es ist erfindungsgemaB auch mog- 
lich, die zu einer Anfrage gehorenden Zusatzdaten in mehre- 
ren, zeitlich nicht-zusammenhangenden Zusatzdaten-Blok- 
ken zu ubertragen. 

[0009] Als weiterer Vorteil der vorliegenden Erfindung ist 
anzufiihren, dass prinzipiell jederzeil liber einen entspre- 
chenden Positionsdaten- Anforderungsbefehl die aktuellen 
Positionsdaten vom Positionsmesssystem an die Auswerte- 
einheit ubertragbar sind. Dies ist kann beispielsweise auch 
im Fall der aktuellen Ubertragung zeitunkritischer Daten, 
die gerade als kontinuierlicher Datenstrom ubertragen wer- 
den. Bei der angeforderten Ubertragung aktueller Positions- 
daten ist dieser Datenstrom jederzeil unterbrechbar; nach 
der angeforderten Ubertragung der zeitkriiischen Positions- 
daten lauft anschlieBend wieder die Ubertragung der zeilun- 
kritischen Daten weiter etc. 

[0010] Es ist moglich die vorliegende Erfindung in einer 
ersten Variante derart auszubilden, dass die Ubertragung al- 
ter Daten liber einen einzigen, gemeinsamen Datenkanal er- 
folgt, d. h. einen Halbduplex-Betrieb vorzusehen. Alternativ 
ist es jedoch ebenso moglich, fur jede Ubertragungsrichtung 
einen separaten Datenkanal vorzusehen, d. h. zwei gelrennte 
Datenkanale fur einen Vollduplex-Betrieb einzusetzen. 
[0011] Vorteilhaft ist ferner, dass verschiedene Positions- 
daten- Anforderungsbefehle existieren konnen, denen unter- 
schiedliche Abarbeitungsprioritaten zugeordnet werden. So 
ist es z. B. moglich, mit hochster Prioritat die Ubertragung 
von aktuellen Positionsdaten an die Verarbeitungseinrich- 
tung anzufordern, die dort zur hochdynamischen Positions- 
regelung genutzt werden. Mit niedrigerer Abarbeitungsprio- 
ritat kann ein zweiter Positionsdaten- Anforderungsbefehl 
vorgesehen werden, der die Ubertragung der aktuellen Posi- 
tionsdaten an die Verarbeitungseinrichtung anfordert, die 
dort zur Digitalisierung einer Werkstuckkontur verwendet 
wird. Ein derartiger Positionsdaten-Anforderungsbefehl 
kann z. B. durch den Antastimpuls eines Tastsystems ausge- 
lost werden, mit dem ein Werkstuck abgetastet wird. Grund- 
satzlich kann auch die Ubertragung von Positionsdaten mit 
niedrigeren Abarbeitungsprioritaten durch Positionsdaten - 
Anforderungsbefehle mit hoheren Abarbeitungsprioritaten 
unterbrochen werden. 

[0012] Insgesamt gewahrleisten die erfindungsgemaBen 
MaBnahmen somit eine Ubertragung von Positionsdaten an 
die Verarbeitungseinheit mit hoher Geschwindigkeit bzw. 
mit hochster Prioritat derselben. Gleichzeitig ist jedoch auch 
die Ubertragung weiterer zeitunkritischer Daten im Rahmen 
der seriellen Datenubertragung moglich. Des Weiteren ist zu 
erwahnen, dass dies mit einem geringen Aufwand im Hin- 
blick auf die erforderliche Verkabelung moglich ist. 
[0013] Die vorliegende Erfindung ist femer unabhangig 
von der physikalischen Ausbildung einer entsprechenden 
Schnittstellc und kann auf Basis vcrschicdcnsier Schnittstel- 
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lenkonzepte realisiert werden. 

[0014] Weitere Vorteile sowie Einzelheiten der vorliegen- 
den Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden Be- 
schreibung der beiliegenden Figuren. 

[0015] Dabei zeigt 5 
[0016] Fig. 1 eine schematisierte Darstellung eines Teiles 
eines Ubertragungspfotokolles zur Erlauterung einer ersien 
Van ante des erfindungsgemaBen Verfahrens; 
[0017] Fig. 2a-2d jeweils in schematischer Form den 
grundsatzlichen Aufbau verschiedener zeilkritischer und 10 
zeitunkritischer Datenworter; 

[0018] Fig. 3a-3c anhand von zwei Beispielen den zeitli- 
chen Ablauf der Datenubertragung von der Auswerteeinheit 
zum Positionsmesssysiem im Fall einer Anforderung von 
Positionsdaten wahrend der laufenden Ubertragung zeitun- 15 
krilischer Daten; 

[0019] Fig. 4 eine schematisierte Darstellung eines Teiles 
des Ubertragungsprotokolles zur Erlauterung einer zweiten 
Variante des erfindungsgemaBen Verfahrens; 
[0020] Fig. 5 ein stark schematisiertes Blockschaltbild ei- 20 
ner Ausfuhrungsform der erfindungsgemaBen Vorrichtung. 
[0021] Anhand von Fig. 1 sei nachfolgend eine erste Aus- 
fuhrungsform des erfindungsgemaBen Verfahrens bzw. der 
erfindungsgemaBen Vorrichtung erlautert. Dargestellt ist in 
Fig. 1 in schematischer Form hierbei ein zeitlicher Aus- 25 
schnitt aus der seriellen Datenubertragung zwischen einem 
Positionsmesssystem (ENCODER) 20 und einer Verarbei- 
tungseinheit (NC) 10. Im oberen Teil der Fig. 1 sind die von 
der Verarbeitungseinheit 10 an das Positionsmesssystem 
ubertragenen Daten dargestellt; im unteren Teil der Fig. 1 30 
sind die im gleichen Zeitintervall vom Posiuonsmesssystem 
20 an die Verarbeitungseinheit 20 ubertragenen Daten dar- 
gestellt. Als Positionsmesssystem 20 kann z. B. ein bekann- 
tes absolutes oder inkrementales Messsystem vorgesehen 
sein, welches an einer Werkzeugmaschine zur hochprazisen 35 
Erfassung der Position eines Maschinenteiles dienen. Als 
Verarbeitungseinheit 10 fungiert in diesem Fall dann eine 
ubliche numerische Werkzeugmaschinensteuerung, die auf 
Basis der erhaltenen Daten die Werkstuckbearbeitung steu- 
ert bzw. kontrolliert. 40 
[0022] Anhand des in Fig. 1 dargestellten ersten Ausfuh- 
rungsbei spiels wird nachfolgend eine Vollduplex-Variante 
der vorliegenden Erfindung erlautert. Dies bedeutet, dass 
zwei separate Datenkanale 11, 21 zur Datenubertragung vor- 
gesehen sind. Ein erster Datenkanal 21 dient zur seriellen 45 
Ubertragung von Daten vom Positionsmesssystem 20 zur 
Verarbeitungseinheit 10; ein zweiter Datenkanal 11 ist zur 
seriellen Ubertragung von Daten von der Verarbeitungsein- 
heit 10 zum Positionsmesssystem 20 hin vorgesehen. Die je- 
weiligen Daten werden in bekannter Art und Weise als digi- 50 
tale Datenworter mit vorgegebener GroBe in den beiden Da- 
tenkanalen 11, 21 ubertragen. In einer moglichen Ausfuh- 
rungsform erfolgt die Ubertragung von Daten wortem mit ei- 
ner Wortlange von 10 Bit. 

[0023] Im Zusammenhang mit den beiden Datenkanalen 55 
11, 21 sei an dieser Stelle darauf hingewiesen, dass es im 
Rahmen der vorliegenden Erfindung nicht weiter wesentlich 
ist, wie diese physikalisch tatsachlich ausgebildet sind. Es 
ist vielmehr moglich, die vorliegende Erfindung auf Basis 
physikalisch unterschiedlicher serieller Schnittstellenkon- 60 
zepte zu realisieren. 

[0024] In einer moglichen Ausfuhrungsform sind zwei se- 
parate Datenkanale vorgesehen, die jeweils als verdrillle 
Zweidrahl-Leitungen ausgebildet sind, iiber die die jeweili- 
gen Daten als Takt- und Gegentaktsignale ubertragen wer- 65 
den. 

[0025] Gleichzeitig erfolgt iiber diese Leitungen auch die 
Spannungs- und Stromversorgung der Positionsmesssy- 



stems. 

[0026] Altemativ hierzu ware aber auch moglich, das Po- 
sitionsmesssystem iiber separate Leitungen zu versorgen; 
ebenso ware eine Datenubertragung iiber Lichtwellenleiter 
denkbar usw. 

[0027] Im dargestellten zeitlichen Ausschnitt des Daten- 
austausches zwischen der Verarbeitungseinheit 10 und dem 
Posiuonsmesssystem 20 ubermittelt zum Zeitpunkt t = 0 die 
Verarbeitungseinheit 10 einen Positions- Anforderungsbe- 
fehl POS_RQ iiber den zweiten Datenkanal 11 an das Posi- 
tionsmesssystem 20. Ein derartiger Positions-Anforde- 
rungsbefehl POS_RQ kann etwa durch ein Positions- Anfor- 
derungssignal der Positionsregelung ausgelost werden. An 
die darauf erfolgende Ubertragung des Posilions-Anforde- 
rungsbefehl POS_RQ durch die Verarbeitungseinheit 20 
schlieBt sich auf dem zweiten Datenkanal 11 umgehend die 
Ubertragung weiterer Daten DAT an, beginnend zum Zeit- 
punkt t = ti und beendet zum Zeitpunkt t = t3. 
[0028] Wichtig ist im Rahmen der vorliegenden Erfindung 
nunmehr, dass die Verarbeitung der auf den Positions-An- 
forderungsbefehl POSJRQ folgend ubertragenen weiteren 
Daten DAT auf der jeweiligen Gegcnseite zeitunkritisch ist. 
Dies bedeutet, dass eine Bearbeitung dieser weiteren Daten 
DAT und/oder eine entsprechende Antwort hierauf nicht un- 
mittelbar nach der Ubertragung derselben erfolgen muss, 
sondem auch mit einem bestimmten zeitlichen Versatz At 
erfolgen kann. Mit hochster zeitlicher Prioritat erfolgt hin- 
gegen die Verarbeitung bzw. Bearbeitung des zuerst ubertra- 
genen Positions- Anforderungsbefehls POS_RQ. Das Positi- 
onsmesssystem 10 beginnt demzufolge nahezu unmittelbar 
bzw. so schnell wie moglich nach dem Empfang des Positi- 
ons-Anforderungsbefehls POS_RQ zum Zeitpunkt t = t! auf 
dem ersten Datenkanal 21 mit der Ubertragung der Positi- 
onsdaten POS_DAT; beispielsweise wird hierbei die aktu- 
elle Absolutposition als digitales Daten wort an die Verarbei- 
tungseinheit 10 ubertragen. Zum Zeitpunkt t = t* ist die 
Ubertragung der Positionsdaten POS_DAT abgeschlossen, 
anschlieBend erfolgt auch auf dem ersten Datenkanal 21 
analog zum zweiten Datenkanal 11 die Ubertragung weite- 
rer Daten DAT, deren Verarbeitung auf der Gegenseite wie- 
derum zeitlich unkritisch ist. 

[0029] Im Rahmen des Ubertragungsschemas der vorlie- 
genden Erfindung erfolgt somit eine Aufteilung der ubertra- 
genen Daten zwischen dem Positionsmesssystem 20 und der 
Verarbeitungseinheit 10 in zeitkritische Daten und Befehle 
einerseits und zeitunkritische Daten und Befehle anderer- 
seits. Die Ubertragung zeitkritischer Daten bzw. die Abar- 
beitung von Befehlen im Zusammenhang mit zeitkritischen 
Daten hat hierbei immer Vorrang vor der Ubertragung bzw. 
Abarbeitung zeitunkritischer Daten und Befehle. 
[0030] Als zeitkritische sind diejenigen Daten und Be- 
fehle zu betrachten, die im unmittelbaren Zusammenhang 
mit der aktuell erfassten Position des Positionsmesssystems 
20 stehen und die auf Seiten der Verarbeitungseinheit 10 fur 
eine hochdynamische Regelung schnell zur Verfugung ste- 
hen miissen. Im einzelnen handelt es sich im vorliegenden 
Beispiel um die von dar Verarbeitungseinheit 10 ubertrage- 
nen Positions-Anforderungsbefehle POS_RQ sowie die als 
Antwort vom Positionsmesssystem 20 hierauf ubertragenen 
Positionsdaten POS_DAT. Als Positionsdaten POS_DAT 
konnen sowohl Absolutposiuonsdaten als auch Inkremen- 
talpositionsdaten ubertragen werden. 

[0031] Als zeitunkritische sind hingegen diejenigen aus- 
getauschten Daten und Befehle zu betrachten, die nicht im 
unmittelbaren Zusammenhang mit den aktuellen Positions- 
daten stehen, wie beispielsweise Daten und/oder Parameter 
des Positionsmesssystems, Referenzierungsinformationcn; 
Temperatur-Messwerte, Diagnosedaten uvm. Im einzelnen 



DE 100 3C 

5 

wird auf diese An der iibertragenen zeitunkritischen Daten 
DAT, DAT' nachfolgend noch weiter eingegangen. 1m Zu- 
sammenhang mit den weiteren zeitunkritischen Daten DAT, 
DAT ist anzufuhren, dass etwa auf einen eventuellen Befehl 
im Zusammenhang mit diesen Daten grundsatzbch nicht no- 5 
tig ist, dass der entsprechende Befehl umgehend abgearbei- 
let wird; es ist vielmehr auch moglich, dass eine Bearbei- 
tung dieses Befehles spater erfolgen kann. 
[0032] Im vorliegenden Bei spiel umfassen die ausge- 
tauschten zeitunkritischen Daten DAT, DAT bis zum Zeit- 10 
punkt I = t£ im einzelnen die Zusatzdaten ADD_DAT, 
ADD_DAT sowie die Zusatzdaten -Befehle DAT_RQ, 
DAT_RQ\ 

[0033] Aufgrund einer derarligen Aufteilung der ausge- 
tauschten Daten ist es auch moglich, dass eine laufende 15 
Ubertragung zeitunkritischer Daten DAT, DAT* vom Posiu- 
onsmesssystem 20 zur Verarbeitungseinheil 10 in Form ei- 
nes kontinuierlichen Datenstromes durch einen Posiuons- 
Anforderungsbcfehl POS_RQ von der Verarbeitungseinheit 
10 unterbrochen wird und nahezu umgehend auf diesen Po- 20 
sitions-Anforderungsbefehl POS_RQ eine Ubertragung von 
aktuellen Positionsdaten POS_DAT an die Verarbeitungs- 
einheit 10 erfolgt. Die derart unterbrochene Ubertragung 
zeitunkritischer Daten DAT, DAT wird zu einem spateren 
Zeitpunkt fertig gestellt. Das entsprechende Vorgehen wird 25 
im Verlauf der Beschreibung der Fig. 3a-3c noch eingehend 
erlautert. 

[0034] Ebenso ist es auch ohne eine derartige Unterbre- 
chung der Ubertragung zeitunkriuscher Daten DAT, DAT* 
moglich, zusammengehorende Daten DAT, DAT iiber meh- 30 
rere Blocke zeitlich verteilt zu ubertragen, die in bestimmten 
Abstanden aufeinander folgen und zwischen denen dann 
wiederum aktuelle Positionsdaten POS_D AT iibertragen 
werden. Eine derartige Verteilung auf mehrere Blocke kann 
etwa im Fall besonders umfangreicher zu iibertragender zei- 35 
tunkritischer Daten DAT notig bzw. sinnvoll sein. 
[0035] Im dargestellten Beispiel der Fig. 1 werden als zei- 
tunkritische Daten DAT, DAT folgend auf die jeweiligen 
zeitkritischen Daten in Form von Posiuons-Anforderungs- 
befehl POSJRQ und Positionsdaten POS_DAT jeweils ein 40 
Zusatzdatenbefehl DATJRQ,- DAT_RQ' bzw. Zusatzdaten 
ADD_DAT, ADD_DAT iibertragen. Die weiteren zeitunkri- 
tischen Daten DAT, DAT sind demzufolge im vorliegenden 
Beispiel in Zusatzdaten ADD _DAT, ADD_DAT und Zu- 
satzdaten-Befehle DATJRQ, DATJRQ' zu unterteilen. Bei 45 
den Zusatzdaten-Befehlen DAT_RQ, DAT_RQ' kann es sich 
beispielsweise um die Anforderung bestimmter Zusatzdaten 
ADD_DAT, ADDJDAT von der jeweiligen Gegenseite 
handeln. So kann etwa die Verarbeitungseinheit 10 iiber ei- 
nen entsprechenden Zusatzdaten-Befehl DAT_RQ vom Po- 50 
sitionsmesssystem 20 bestimmte Messsystem-Parameter als 
Zusatzdaten ADD_DAT anfordern etc. 
[0036] Als Zusatzdaten-Befehle DATJRQ, DAT_RQ' 
konnen neben den erwahnten Anforderungsbefehlen auch 
noch weitere Befehle vorgesehen sein, beispielsweise Be- 55 
fehle im Zusammenhang mit der Programmierung oder Ka- 
librierung eines Positionsmesssy stems usw.. 
[0037] Im Beispiel der Fig. 1 ubertragt die Verarbeitungs- 
einheit 10 ab dem Zeitpunkt t = t], d. h. nach der Ubertra- 
gung des Positions-Anforderungsbefehles POS_RQ, einen 60 
Zusatzdaten-Befehl DAT_RQ an das Positionsmesssystem 
20, mil dem z. B. Zusatzdaten wie die Temperatur T des Po- 
sitionsmesssy stems 20 angefordert werden. Sobald die 
Ubertragung des Zusatzdaten-Befehles DAT_RQ zum Zeit- 
punkt t = t2 beendet ist, erfolgt durch die Verarbeitungsein- 65 
heit 10 die Ubertragung von Zusatzdaten ADD_DAT an das 
Positionsmesssystem 20 bis zum Zeitpunkt l = 13. Hierbei 
kann es sich beispielsweise um Programme crungs-Paramc- 
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ter fur das Positionsmesssystem 20 handeln. 
[0038] Das Positionsmesssystem 20 antwortet nach dem 
Empfang des Positions-Anforderungsbefehles POS_RQ 
zum Zeitpunkt l - ti auf dem anderen Datenkanal 21 mit der 
unmittelbaren Ubertragung der aktuellen Positionsdaten 
POS_DAT, die im Posiuonsmesssystem 20 zur Verfugung 
stehen. Dass es sich bei der Ubertragung der Positionsdaten 
POS_DAT um die unmittelbare Antwort auf den vorherge- 
henden Posiuonsdaten-Anforderungsbefehl POS_RQ han- 
delt sei durch die gestrichelte Verbindungslinie in Fig. 1 an- 
gedeutet. 

[0039] Sobald die aktuellen Positionsdaten POS_DAT 
zum Zeitpunkt t = vollstandig iibertragen sind, beginnl die 
Ubertragung der zeitunkritischen Daten DAT vom Positi- 
onsmesssystem 20 zur Verarbeitungseinheil 10. Zunachst 
wird hierbei im Zeitraum zwischen t = u und 1 = t 5 ein Zu- 
satzdaten-Befehl DAT_RQ* an die Verarbeitungseinheit 10 
ubertragen, im nachfolgenden Zeitintervall zwischen 1 = t 5 
und t = t$ erfolgt die Ubertragung von Zusatzdaten 
ADD_DAT. Wesentlich ist an dieser S telle, dass es sich bei 
der Ubertragung der Zusatzdaten ADD_DAT keineswegs 
um diejenigen Zusatzdaten handeln muss, die unmittelbar 
vorher von der Verarbeitungseinheit 10 mit dem Zusatzda- 
ten-Befehl DAT_RQ auf dem anderen Datenkanal 11 ange- 
fordert wurden; es kann sich vielmehr um Zusatzdaten 
ADD_DAT handeln, die bereits lange vorher von der Verar- 
beitungseinheit 10 angefordert wurden. Analog hierzu kann 
dann auch die Antwort des Posilionsmesssystems 20 auf die 
Anforderung von Zusatzdaten im Zeitintervall t = ti und t = 
t2 zu einem deutlich spateren Zeitpunkt t erfolgen. Im darge- 
stellten Beispiel ist zur Erlauterung dieses Prinzips deshalb 
noch ein zweiter Teil der Zeitachse dargestellt, der ein spater 
folgendes Zeitintervall nach dem ersten Datenaustausch-In- 
tervall zwischen t! und t$ darstellt. Im spateren Zeitintervall 
zwischen t = V? und t = t^ erfolgt hierbei u. a. die Ubertra- 
gung der zum Zeitpunkt t = ti angeforderten Zusatzdaten 
ADD_DAT. Auch hier ist durch die gestrichelte Verbin- 
dungslinie in der Fig. 1 zwischen den Zusatzdaten DAT an- 
gedeutet, dass diese letztlich zusammengehoren. Ansonsten 
verlauft der Datenaustausch in diesem Zeitintervall prinzi- 
piell wie bereits oben erlautert. 

[0040] Anhand der Fig. 2a-2d sei nachfolgend die gnind- 
satzliche Struktur der verschiedenen iibertragenen digitalen 
Datenworter erlautert, die im vorliegenden Beispiel als zeit- 
kritische Daten bzw. zei tunkritische Daten ubertragen wer- 
den. 

[0041] Da zwischen der Verarbeitungseinheit und dem Po- 
sitionsmesssystem auf den beiden Datenkanalen in der Re- 
gel ein kontinuierlicher Datenstrom in Form entsprechender 
digitaler Datenworter ausgetauscht wird, ist es grundsatzlich 
erforderlich, die verschiedenen Arten der jeweiligen Daten- 
worter eindeutig zu identifizieren. Nur dann kann eine kor- 
rekte Verarbeitung der unterschiediichen Datenworter auf 
Seiten der Verarbeitungseinheit und des Positionsmesssy- 
stems sichergestellt werden. Aus diesem Grund ist vorgese- 
hen vor jedem iibertragenen Datenwort oder ggf. Datenpa- 
ket eine Identifizierungsinformation in Form einer spezifi- 
schen Datenwort-Kennung zu iibertragen; iiber die Daten- 
wort-Kennung wird jeweils der Beginn der nachfolgenden 
Daten sowie die Art der nachfolgenden Daten eindeutig fur 
die jeweilige Gegenseite identifizierbar. Hierbei kann es 
sich bei den nachfolgenden Daten um einzelne digitale Da- 
tenworter oder aber Datenpakete, bestehend aus einzelnen 
digitalen Daten wortem handeln. 

[0042] In den Fig. 2a-2d ist jeweils schematisch vcran- 
schaulicht, wie sowohl vor den einzelnen zeitkritischen Da- 
ten POS_RQ, POS_DAT und den zeitunkriuschen Daten 
DATJRQ, ADD_DAT eine Datenwort-Kennung 
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POS_RQ_ID, POS_DAT_ID, DAT_RQ_ID, 

ADD_DAT_ID ubertragen wird. Auf eine Darstellung die- 
ser zusatzlich vor dem jeweiligen Daten ubertragenen Da- 
tenwort-Kennungen POS.RQJD, POS.DATJD, 
DAT_RQ_ID, ADD_DATJD wurde in Fig. 1 im iibrigen 5 
aus ObereichUichkeitsgrunden verzichtet. Anhand der je- 
weiligen Datenwon-Kennungen kann eine korrckte Verar- 
beitung bzw. Abarbeitung der ubertragenen Daten auf bei- 
den Seiten sichergestellt werden. 

[0043] Da wie oben bereils erlautert, die Ubertragung an- io 
geforderter zeitunkritischer Zusatzdaten ADD_DAT durch- 
aus in einem groBeren zeiilichen Abstand zur jeweiligen 
Anforderung iiber den Zusatzdaten-Befehl DAT_RQ erfol- 
gen kann, muss des Weiteren sichergestellt werden, dass die 
ubertragenen Zusaudaten ADD_DAT auch als Ant wort auf 15 
eine bestimmte vorhergehende Zusalzdalen- Anforderung 
erkennbar sind. Aus diesem Grund wird zu Beginn jedes 
ubertragenen Dalenwortes ADD_DAT oder ggf. Datenpake- 
tes eine enisprechende Zuordnungsinformation mil den ei- 
gentlichen Zusalzdalen ubertragen; dies kann etwa in Form 20 
einer einfachen Antwort-Nummer erfolgen, wenn der zuge- 
horigen Frage eine enisprechende Frage-Nummer zugeord- 
net wurde. Selbstverstandlich gibt es aber auch andere Mog- 
lichkeiten, die Zuordnungsinformalionen zu ubertragen 
bzw. eine eindeutige Zuordnung der ubertragenen Zusatzda- 25 
ten zu vorhergehenden Zusaudaten- Anforderungen sicher- 
zustellen. 

[0044] Wie bereits oben angedeutel soil nunmehr anhand 
der Fig. 3a-3c veranschaulicht werden, wie im Rahmen der 
vorliegenden Erfindung grundsatzlich zu jeder Zeit eine Un- 30 
terbrechung eines kontinuierlichen Datenstromes erfolgen 
kann, in dem gerade zeitunkritische bzw. zeitunkritischere 
Daten ubertragen werden. 

[0045] Gezeigt ist in Fig. 3a die aktuell laufende Ubertra- 
gung zeitunkritischer Daten DAT, DAT von der Verarbei- 35 
tungseinheit (NC) 10 zum Positionsmesssystem (ENCO- 
DER) 20. Den entsprechenden zeitunkritischen Daten DAT, 
DAT ist wie vorab erlautert jeweils eine zugehorige Daten- 
wort-Kennung DATJD, DAT_ID' vorgeordnet, urn die Art 
der entsprechenden zeitunkritischen Daten DAT, DAT' auf 40 
Seiten des Positionsmesssy stems 20 eindeutig zu identifizie- 
ren. 

[0046] Wahrend die Ubertragung des ersten Blockes zei- 
tunkritischer Daten DAT inklusive Datenwort-Kennung 
DATJD im Zeitintervall zwischen t = to und t = t x noch voll- 45 
standig erfolgt, wird die Ubertragung des nachfolgenden 
Blockes zeitunkritischer Daten DAT* zum Zeitpunkt t = t2 
unterbrochen. Dies erfolgt iiber das schemalisch angedeu- 
tete Positions- Anforderungssignal RQ, mit dem z. B. ein 
Lageregelungskreis in der Verarbeitungseinheit 10 aktuelle 50 
Positionsdaten vom Positionsmesssystem 20 anfordert. Un- 
mittelbar nach dem Eintreffen des Positions- Anforderungs- 
signales RQ wird gemaB Fig. 3b daher die laufende Ubertra- 
gung der zeitunkriuschen Daten DAT abgebrochen und 
stattdessen ein Posiuons-Anforderungsbefehl POS_RQ in- 55 
klusive zugehoriger - nicht dargestellter - Datenwort-Ken- 
nung an das Positionsmesssystem 20 ubertragen. Das Positi- 
onsmesssystem 20 antwortet ebenso umgehend mit der - 
nicht dargestellten - Ubertragung der aktuell erfassten Posi- 
tionsdaten, wie dies anhand von Fig. 1 bereits erlautert 60 
wurde. Von der Verarbeitungseinheit 10 werden im An- 
schluss an die Obertragung des Posiuons-Anforderungsbe- 
fehles POS_RQ im Zeitintervall zwischen t = t 3 und t = U 
gemaB dem erfindungsgemaBen Ubertragungsschema wei- 
tere zeitunkritische Daten DAT" an das Positionsmesssy- 65 
stem 20 ubertragen. Des Weiteren ist es nunmehr noch erfor- 
derlich, die zum Zeitpunkt t = t 2 abgebrochene Ubertragung 
des zeitunkritischen Dalenwortes DAT zu vervollstandigcn. 



GemaB der Van ante in Fig. 3b erfolgt dies, indem im Zeitin- 
tervall zwischen t = u und t = is nochmals vollstandig die 
entsprechenden Daten DAT inklusive Datenwort-Kennung 
DATJD* an das Positionsmesssystem 20 ubertragen wer- 
den. 

[0047] Alternativ zu diesem Vorgehen ware es aber - wie 
in Fig. 3c veranschaulicht - moglich, im Zeitintervall zwi- 
schen l = t3 und t = U lediglich den restlichen Teil 
REST JDAT der zeitunkritischen Daten DAT zu ubertragen, 
deren vollstandige Ubertragung zum Zeitpunkt t = t2 unter- 
brochen wurde. 

[0048] Wie anhand dieses Beispieles erlautert, kann somit 
zu jeder Zeit ein kontinuierlicher Datenstrom mit zeitunkri- 
tischen Daten DAT, DAT* zwischen der Verarbeitungsein- 
heit 10 und dem Positionsmesssystem 20 unterbrochen wer- 
den, um zeitkritische Positionsdaten anzufordern, die z. B. 
fur eine hochdynamische Lageregelung erforderlich sind. 
[0049] Im Rahmen der vorliegenden Erfindung ist es des 
Weiteren moglich, Positionsdaten POS_DAT zur Verarbei- 
tung in der Verarbeitungseinheit 10 mit besu'mmten Abar- 
beitungsprioritaten vom Positionsmesssystem 20 anzufor- 
dern. So konnen etwa in einer als Werkzeugmaschinensteue- 
rung ausgebildeten Verarbeitungseinheit 10 Positionsdaten 
einerseits zur Lageregelung und andererseits zur Digitalisie- 
rung einer Werkstuckkontur benotigt werden. Letzteres er- 
folgt ublicherweise mil Hilfe eines Tastsystems, das die je- 
weilige Werkstuckkontur abtastet und im Fall eines erzeug- 
ten Antastsignales die aktuellen Positionsdaten POS_DAT 
des Tastsystems an die Verarbeitungseinheit 10 iibermittelt. 
Die aktuellen Positionsdaten werden hierbei iiber das Positi- 
onsmesssystem 20 bestimmt. Wahrend die Positionsdaten 
POS_DAT fur die Lageregelung insbesondere im Fall einer 
hochdynamischen Regelung auBerst schnell zur Verfugung 
stehen miissen, ist eine Weiterverarbeitung der Positionsda- 
ten POS_DAT zur Digitalisierung einer Werkstuckkontur 
weniger zeitkriusch. Aus diesem Grund kann in der vorlie- 
genden Erfindung vorgesehen werden, mehrere Positions- 
Anforderungsbefehle POS^RQ 11 vorzusehen (n = 1, 2 . . .), 
denen unterschiedliche Abarbeitungsprioritaten zugeordnet 
sind. So ist beispielsweise ein erster Positions-Anforde- 
rungsbefehl POS^RQ 1 vorgesehen, der mit hochster Abar- 
beitungsprioritat eine Ubertragung von Positionsdaten 
POS_DAT an die Verarbeitungseinheit 10 veranlasst, die 
dort zur Positions- oder Lageregelung verwendet . werden. 
Des Weiteren existiert mindestens ein zweiter Positions- An- 
forderungsbefehl POS.RQ 2 , der mit niedrigerer Abarbei- 
tungsprioritat eine Ubertragung der aktuellen Positionsdaten 
POS _DAT an die Verarbeitungseinheit 10 veranlasst, die 
dann dort zur Digitalisierung einer Werkstuckkontur ver- 
wendet werden. 

[0050] Die den verschiedenen Positions- Anforderungsbe- 
fehlen POS^RQ 11 zugewiesenen Abarbeitungsprioritaten ha- 
ben zur Folge, dass derart eine nochmalige Prioritats-DirTe- 
renzierung in der Positionsabfrage bzw. Positionsdaten- 
Ubertragung moglich ist. So kann beispielsweise die gerade 
laufende Ubertragung von Positionsdaten POS_DAT zur 
Verarbeitungseinheit 10 unterbrochen werden, die dort zur 
Digitalisierung benotigt werden und vorher mit dem nied- 
rigprioren Positions- Anforderungsbefehl POSJRQ 2 ange- 
fordert wurden. Die Unterbrechung erfolgt hierbei durch 
den entsprechenden Positions-Anforderungsbefehl 
POSJRQ 1 , der die hochste Abarbeitungsprioritat aufweist 
und eine umgehende Ubertragung von Positionsdaten 
POS_DAT fur die Position sregelung in der Verarbeitungs- 
einheit 10 veranlasst. 

[0051] Selbstverstandlich konnen auch mehr als zwei Po- 
sitions-Anforderungsbefehle POSJRQ 11 mit entsprechenden 
Abarbeitungsprioritaten versehen werden usw. 



DE 100 30 

9 

[0052] Wahrend im bisher erlauterten Bei spiel der Fig. 1 
eine Vollduplex-Variante der vorliegenden Erfindung mit 
zwei separaten Datenkanalen 11, 12 erlautert wurde, sei 
nachfolgend anhand von Fig. 4 veranschaulicht, dass auch 
eine alternative Ausfuhrungsform als Halbduplex- Van ante 5 
ausgebildet werden kann. 

[0053] Im Gegensatz zum ersten Bei spiel in Fig. 1 ist hier- 
bei nur noch ein einziger Datenkanal 110 zwischen dem Po- 
sitionsmesssystem 200 und der Verarbeitungseinheil 100 
vorgesehen. Auf dem Datenkanal 110 werden gemeinsam io 
die Daten vom Posilionsmesssystem (ENCODER) 200 zur 
Verarbeitungseinheil (NC) 100 als auch die Daten von der 
Verarbeitungseinheil 100 zum Posi ti on smess system 200 
ubertragen. Aufgrund der gemeinsamen Nutzung eines ein- 
zigen Datenkanales 110 resultiert in dieser Ausfuhrungs- 15 
form ein etwas modifiziertes Ubertragungsschema gegen- 
tiber dem ersten Bei spiel. 

[0054] Zum Zeitpunkt l = 0 erfolgt wiederum die Ubertra- 
gung eines Positions- Anforderungsbefehles POS_RQ von 
der Verarbeitungseinheit 100 an das Posilionsmesssystem 20 
200. Dieses antwortet umgehend mit der Ubertragung der 
aktuellen Positionsdaten POS_DAT zwischen den Zeitpunk- 
ten t = t] und t = t 2 . Erst ab dem Zeitpunkt t = t 2 , ab dem die 
Ubertragung der Positionsdaten POS_DAT an die Verarbei- 
tungseinheil 100 abgeschlossen ist, erfolgt im Zeitintervall 25 
zwischen t = l 2 und t = I4 die Ubertragung der zeitunkriti- 
schen, weiteren Daten DAT von der Verarbeitungseinheit 
100 an das Posilionsmesssystem 200. Im anschlieBenden 
Zeitintervall zwischen t = 14 und t = t$ antwortet das Positi- 
onsmesssystem 200 zum Abschluss dieses Dateniibertra- 30 
gungs-Zyklusses schlieBlich ebenfalls mit der Ubertragung 
weiterer, zeitunkritischer Daten DAT'. 
[0055] Analog zum obigen Beispiel bestehen die ubertra- 
genen zeitunkritischen Daten DAT aus den Zusatzdaten 
ADD_DAT, ADD_DAT und den Zusatzdaten-Befehlen 35 
DATJR.Q, DAT_RQ'. Aufgrund der gewahlten Aufteilung 
der zu ubertragenden Daten in zeitkritische und zeitunkriu- 
sche, weitere Daten DAT, DAT' ist wiederum sichergestellt, 
dass auch schnelle Regelungszyklen auf Seiten der Verar- 
beitungseinheit 100 reaktionsschnell mit den erforderlichen 40 
Positionsdaten POS_DAT vom Positionsmesssystem 200 
versorgt werden konnen. 

[0056] Auch in dieser Variante der vorliegenden Erfin- 
dung lassen sich selbstverstandlich die oben erlauterten Ein- 
zelmaBnahmen realisieren, auf eine wiederholte Beschrei- 45 
bung aller Details wird deshalb an dieser Stelle verzichtet. 
[0057] AbschlieBend seien anhand von Fig. 5 nunmehr 
noch einige Einzelheiten in Bezug auf die erfindungsge- 
maBe Vorrichtung erlautert, die insbesondere im Zusam- 
menhang mit der Ubertragung der zeitunkritischen Daten 50 
von Bedeutung sind. Fig. 3 zeigt hierbei in stark schemati- 
sierter Form eine Vollduplex-Variante der erfindungsgema- 
Ben Vorrichtung mit einigen noch naher zu erlauternden 
Komponenten derselben, die insbesondere fur die vorlie- 
gende Erfindung relevant sind. 55 
[0058] Die erfindungsgemaBe Vorrichtung umfasst wie- 
derum ein Positionsmesssystem (ENCODER) 2000 sowie 
eine nachgeordnete Verarbeitungseinheit (NC) 2000, die ab- 
gesehen von den nachfolgend erlauterten Komponenten ei- 
nen iiblichen Aufbau aufweisen. Der Datentransfer zwi- 60 
schen dem Positionsmesssystem 2000 und der Verarbei- 
tungseinheit 1000 erfolgt uber zwei separate Datenkanale 
1100, 2100. Uber den ersten Datenkanal 2100 werden Daten 
vom Positionsmesssystem 2000 zur Verarbeitungseinheit 
1000 ubertragen; auf dem zweiten Datenkanal 1100 erfolgt 65 
die Dateniibertragung in entgegengesetzter Richtung, d. h. 
von der Verarbeitungseinheit 1000 zum Positionsmesssy- 
stem 2000. 
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[0059] Bevor anschlieBend auf die Erlaulerung weiterer* 
Details im Zusammenhang mit der Ubertragung der zeitun- 
kritischen Daten DAT eingegangen wird, sei an dieser Stelle 
auf eine schematisch angedeutete Steuereinheit 2500 im Po- 
sitionsmesssystem 2000 hingewiesen. Deren wesentliche 
Aufgabe ist es, den erfindungsgemafien Datentransfer wie 
oben erlautert sowie die interne Verarbeitung der unler- 
schiedlichen Daten im Positionsmesssystem 2000 zu syn- 
chronisieren bzw. zu steuern. Bei der Steuereinheit 2500 
kann es sich etwa um einen Prozessor oder aber um eine ge- 
eignete Logikschaltung handeln. 

[0060] Analog hierzu umfasst selbstverstandlich auch die 
Verarbeitungseinheit 1000 eine entsprechende Steuereinheit 
1500, die u. a. den Datentransfer bzw, die Datenverarbei- 
tung wie oben erlautert steuert. In der Regel ist die Steuer- 
einheit 1500 auf Seiten der Verarbeitungseinheit 1000 als 
Prozessor ausgebildet. 

[0061] Auf Seiten des Positionsmesssy stems 2000 ist 
schemausiert ferner eine erste Speichereinheit 2300 darge- 
stellt, die zur Abspeicherung der von der Verarbeitungsein- 
heit 1000 ubertragenen zeitunkritischen Daten DAT dient, 
die wie oben erlautert aus den Zusatzdaten ADD_DAT und 
den Zusatzdaten-Befehlen DAT_RQ bestehen. Eine derar- 
tige Abspeicherung der verschiedenen empfangenen zeitun- 
kriuschen Daten DAT ist insofern notig, als deren Bearbei- 
tung bzw. Abarbeitung in der Regel nicht umgehend erfol- 
gen muss. Die wahrend der Ubertragung empfangenen Zu- 
satzdaten ADD_DAT und Zusatzdaten-Befehle DAT_RQ 
werden daher in der Speichereinheit 2300 im Positionsmess- 
system 2000 abgespeichert und je nach Prioritat und Zeit- 
aufwand fur die Bearbeitung abgearbeitet. Bei spiels weise 
kann es sich hierbei um die Anforderung von Systempara- 
metern des Positionsmesssy stems 2000 handeln, die in ei- 
nem weiteren Speicherbaustein 2400 in Form eines EE- 
PROMS im Positionsmesssystem 2000 abgelegt sind. Die 
angeforderten Parameter werden aus dem Speicherbaustein 
2400 ausgelesen, was im Falle eines EEPROMS in der Re- 
gel relativ langsam erfolgt und anschlieBend uber die vorher 
erlauterte Art und Weise an die Verarbeitungseinheit 1000 
ubertragen. Parallel hierzu kann auf Seiten des Positions- 
messsy stems 2000 die Abarbeitung weiterer zeitunkritischer 
Anfragen bzw. Anforderungen erledigt werden, die allesamt 
in der Speichereinheit 2300 abgespeichert sind; hierbei kann 
es sich z. B. um die Abfrage von Temperaturmesswerten, 
Beschleunigungsmesswerten etc. handeln. 
[0062] Nach der entsprechenden Abarbeitung werden die 
zeitunkritischen Daten DAT wie oben beschrieben an die 
Verarbeitungseinheit 1000 Ubertragen und dort ebenfalls in 
einer geeigneten zweiten Speichereinheit 1300 abgespei- 
chert. Die Verarbeitung der Daten in der Speichereinheit 
1300 kann dann auch in der Verarbeitungseinheit je nach 
Dringlichkeit bzw. Prioritat dieser Daten uber entspre- 
chende Prozesse erfolgen, die in geeigneter Art und Weise 
softwaremaBig realisiert sind. 

[0063] Die Speichereinheiten 2300, 1300 auf Seiten des 
Positionsmesssystems 2000 bzw. der Verarbeitungseinheit 
1000 weisen einen Aufbau auf, der der Struktur der ubertra- 
genen zeitunkritischen Daten DAT entspricht. Dies bedeu- 
tet, dass fur jeden ubertragenen Datensatz der zeitunkriu- 
schen Daten DAT ein erster Speicherbereich fur die Zusatz- 
daten ADD_DAT sowie ein zweiter Speicherbereich fur die 
Zusatzdaten-Befehle DAT_RQ vorgesehen ist. Die entspre- 
chenden Speicherbereiche miissen hinsichtlich ihrer GroBe 
selbstverstandlich auf die GroBe der entsprechenden Dalen- 
worter der zeitunkritischen Daten DAT abgestimmt werden. 
[0064] Zu erwahnen ist im Zusammenhang mit den Spei- 
chereinheiten 1300, 2300 femer, dass im Rahmen der erfin- 
dungsgemaBen Dateniibertragung neben den oben crlautcr- 
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ten Daten des Weiteren noch Speichereinheits-Zustandsda- 
ten MEM_STAT regelmaBig zwischen dem Positionsmess- 
system 2000 und der Verarbeitungseinheit 1000 ubertragen 
werden. Hierbei handell es sich urn Informationer in Bezug 
auf die jeweilige Speichereinheil 1300, 2300. Zumindest 5 
umfassen die Speichereinheiis-Zusiandsdaten MEM_STAT 
hierbei Informationen bzgl. des aktuellen Speicherzustan- 
des, d. h. etwa ob die jeweilige Speichereinheit 1300, 2300 
voll, leer oder teilwcise gefiillt ist usw. Dies ist insbesondere 
bei der Speichereinheil 2300 des Positionsmesssystems 10 
2000 von Bedeutung, da auf Seiien der Verarbeitungseinheit 
1000 im Fall einer vollen Speichereinheit 2300 keine weite- 
ren Daten DAT mehr in Richtung des Positionsmesssystems 
2000 ubertragen werden konnen. Aufgrund der regelmaBi- 
gen Ubertragung der Speichereinheits-Zustandsdaten 15 
MEM_STAT kann somil sichergestellt werden, dass die je- 
weilige Gegenseite keine derartigen Daten DAT mehr iiber- 
tragt, wenn die entsprechende Speichereinheit 1300, 2300 
voll ist. 

[0065] Im Rahmen der vorliegenden Erfindung existieren 20 
neben den erlauterten Ausfuhrungsformen selbstverstand- 
lich auch noch alternative Varianten. 

Patentanspriiche 

25 

1 . Verfahren zur seriellen Dateniibertragung zwischen 
einem Positionsmesssystem und einer Verarbeitungs- 
einheit, wobei vom Positionsmesssystem Positionsda- 
ten und weitere Daten in serieller Form als digitale Da- 
ten worter an die Verarbeitungseinheit ubertragen wer- 30 
den, dadurch gekennzeichnet, dass auf einen Positi- 
ons-Anforderungsbefehl (POS_RQ, POS_RQ) der 
Verarbeitungseinheit (10; 100; 1000) aktuelle Positi- 
onsdaten (POS_DAT, POS_DAT) vom Positionsmess- 
system (10; 100; 1000) zur Verarbeitungseinheit (20; 35 
200; 2000) ubertragen werden und auf die Positionsda- 
ten (POS_DAT, POS_DAT) folgend stets weitere Da- 
ten (DAT, DAT') vom Positionsmesssystem (20; 200; 
2000) an die Verarbeitungseinheit (10; 100; 1000) 
ubertragen werden, deren Verarbeitung zeitunkritisch 40 
ist. 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeich- 
net, dass von der Verarbeitungseinheit (10; 100; 1000) 
zur Anforderung von Positionsdaten (POS_DAT, 
POS_DAT) ein Positions-Anforderungsbefehl 45 
(POS_RQ, POS_RQ') an das Positionsmesssystem (20; 
200; 2000) ubertragen wird und auf den Positions-An- 
forderungsbefehl (POS.RQ, POSJtQ) folgend stets 
weitere Daten (DAT, DAT") von der Verarbeitungsein- 
heit (10; 100; 1000) an das Positionsmesssystem (20; 50 
200; 2000) ubertragen werden, deren Verarbeitung zei- 
tunkritisch ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Positionsdaten (POS_DAT) und die 
Posiuons-Anforderungsbefehle (POS_RQ) als digitale 55 
Datenworter mit einer vorgegebenen Wortlange oder 
als Datenpakete bestehend aus digitalen Daten wortem 
ubertragen werden. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass als weitere zeitunkritische Daten (DAT) 60 
jeweils Zusatzdaten (ADD_DAT) und Zusatzdaten-Be- 
fehle (DAT_RQ) als digitale Datenworter mil einer 
vorgegebenen Wortlange oder als Datenpakete beste- 
hend aus digitalen Datenwortern ubertragen werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekenn- 65 
zeichnet, dass im Fall eines in der Verarbeitungseinheit 
(10) eintreffenden Positions-Anforderungssignales 
(RQ) wahrend der Ubertragung zeitunkritischcr Daten 
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(DAT, DAT) die Ubertragung der zeitunkritischen Da- 
ten (DAT, DAT) abgebrochen wird und anstelle dessen 
die umgehende Ubertragung eines Posiiionsdaten-An- 
forderungsbefehles (POS_RQ) an das Positionsmess- 
system (20) erfolgt, woraufhin vom Positionsmesssy- 
stem (20) umgehend die aktuellen Positionsdaten 
(POS_DAT) an die Verarbeitungseinheit (10) Ubertra- 
gen werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, dass die abgebrochene Ubertragung der zeitunkri- 
tischen Daten (DAT) an das Positionsmesssystem zu 
einem spateren Zeitpunkt vervollstandigt wird, wenn 
die angeforderten Positionsdaten (POS_DAT) vom Po- 
sitionsmesssystem (20) an die Verarbeitungseinheit 
(10) vollstandig ubertragen wurden. 

7. Verfahren nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass im Fall eines im Positionsmesssystem 
(20; 200; 2000) eintreffenden Positions-Anforderungs- 
befehles (POS_RQ) wahrend der Ubertragung zeitun- 
kritischer Daten (DAT, DAT) an die Verarbeitungsein- 
heit (10; 100; 1000) die Ubertragung der zeitunkriti- 
schen Daten (DAT, DAT) abgebrochen wird und an- 
stelle dessen die Ubertragung der angeforderten aktuel- 
len Positionsdaten (POS_DAT) an die Verarbeitungs- 
einheit (10; 100; 1000) erfolgt. 

8. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass alle zwischen Positionsmesssystem (200) und 
Verarbeitungseinheit (100) ubertragenen Daten iiber ei- 
nen gemeinsamen Datenkanal (110) ubertragen wer- 
den. 

9. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass die vom Positionsmesssystem (20; 2000) zur 
Verarbeitungseinheit (10; 1000) ubertragenen Daten 
uber einen ersten Datenkanal (21; 2100) ubertragen 
werden und die von der Verarbeitungseinheit (10; 
1000) an das Positionsmesssystem (20; 2000) ubertra- 
genen Daten uber einen zweiten Datenkanal (11; 1100) 
ubertragen werden. 

10. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass auf Seiten des Positionsmesssystems (2000) 
die von der Verarbeitungseinheit (1000) ubertragenen 
zeitunkritischen Daten (DAT_RQ, ADDJ3AT) in einer 
ersten Speichereinheit (2300) im Positionsmesssystem 
(2000) abgespeichert werden. 

11. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass auf Seiten der Verarbeitungseinheit (1000) die 
vom Positionsmesssystem (2000) ubertragenen zeitun- 
kritischen Daten (DATJRQ, ADD_DAT) in einer zwei- 
ten Speichereinheit (1300) in der Verarbeitungseinheit 
(1000) abgespeichert werden. 

12. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass Speichereinheits-Zustandsdaten 
(MEM_STAT) vom Positionsmesssystem (2000) an die 
Verarbeitungseinheit (1000) ubertragen werden, die zu- 
mindest Informationen bzgl. des aktuellen Speicherzu- 
standes der ersten Speichereinheit (2300) im Positions- 
messsystem (2000) umfassen. 

13. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass mehrere verschiedene Position s- 
Anforderungsbefehle (POS^RQ") existieren, denen un- 
terschiedliche Abarbeitungsprioritaten zugeordnel sind 
und die im Fall der Ubertragung an das Positionsmess- 
system (20; 200; 2000) entsprechend ihren zugeordne- 
ten Abarbeitungsprioritaten eine Ubertragung der aktu- 
ellen Positionsdaten (POS_DAT) an die Verarbeitungs- 
einheit (10; 100; 1000) veranlassen. 

14. Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass 
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ein erster Positions- Anforderungsbefehl (POS_RQ J ) 
existiert, der mit hochster Abarbeitungsprioriiat eine 
Ubertragung der aktuellen Positionsdaten (POS_DAT) 
an die Verarbeitungseinheii (10; 100; 1000) veranlasst, 
die don zur Positionsregelung verwendet werden und 5 
ferner 

ein zweiter Posilions-Anforderungsbefehl (POS.RQ 2 ) 
exisiien. der mil niedrigerer Abarbeitungsprioriiat eine 
Uberlragung der aktuellen Positionsdaten (POS_DAT) 
an die Verarbeitungseinheii (10; 100: 1000) veranlasst, 10 
die don zur Digitalisiemng einer WerkstUckkontur ver- 
wendet werden. 

15. Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass nach der Uberlragung eines Posiuons- 
Anforderungsbefehles (POS^RQ 1 ) mit hoherer Abar- 15 
beitungspriorital zum Positionsmesssystem (10; 100; 
1000) auch die laufende Uberlragung von Positionsda- 
ten (POS_DAT) zur Verarbeitungseinheit (20; 200; 
2000) unterbrochen wird, die von der Verarbeitungs- 
einheii (10; 100; 1000) mit einem Positions-Anforde- 20 
rungsbefehl (POS_RQ 2 ) mit niedrigerer Abarbeitungs- 
prioriiat angefordert wurden. 

16. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass in Verbindung mit jedem ubertrage- 
nen digitalen Daienwort oder Datenpaket eine Daten- 25 
worl-Kennung (POS_RQ_ID, POS_DATJD, 
DAT_RQ_ID, ADD_DATJD) ubertragen wird, die 
den Beginn und die Art des jeweils zugehorigen Daten- 
wortes oder Datenpaketes eindeuiig idenufiziert. 

17. Vorrichtung zur seriellen Datenubertragung zwi- 30 
schen einem Positionsmesssystem und einer Verarbei- 
tungseinheii, wobei vom Positionsmesssystem eine 
Ubertragung von Positionsdaten und weiteren Daten an 
die Verarbeitungseinheit erfolgt, dadurch gekennzeich- 
net, dass auf Seiten des Positionsmesssystems (1000) 35 
eine Steuereinheit (2500) angeordnet ist, die auf einen 
Positions-Anforderungsbefehl der Verarbeitungsein- 
heit (1000) eine Ubertragung von aktuellen Positions- 
daten vom Positionsmesssystem (2000) zur Verarbei- 
tungseinheit (1000) hin veranlasst und auf die Positi- 40 
onsdaten folgend stets die Ubertragung weiterer Daten 
(DAT) veranlasst, deren Verarbeitung zeitunkritisch ist. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass auf Seiten der Verarbeitungseinheit 
(1000) eine weitere Steuereinheit (1500) angeordnet 45 
ist, die zur Anforderung von Positionsdaten eine Uber- 
tragung eines Positions-Anforderungsbefehles an das 
Positionsmesssystem (2000) veranlasst und auf die 
Ubertragung des Positions-Anforderungsbefehles fol- 
gend stets die Ubertragung weiterer Daten (DAT) ver- 50 
anlasst, deren Verarbeitung zeitunkritisch ist. 

19. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zur Ubertragung der Daten zwischen 
dem Positionsmesssystem (200) und der Verarbei- 
tungseinheit (100) ein einziger Datenkanal (110) vor- 55 
gesehen ist. 

20. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zur Ubertragung der Daten zwischen 

. dem Positionsmesssystem (20; 2000) und der Verarbei- 
tungseinheii (10; 1000) zwei separate Datenkanale (11; 60 
21) vorgesehen sind, von denen ein erster Datenkanal 
(11) zur Ubertragung von Daten in einer Richtung 
nutzbar ist und ein zweiter Datenkanal (12) zur Uber- 
tragung von Daten in der entgegengesetzten Richtung 
nutzbar ist. 65 

21. Vorrichtung nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnel, dass auf Seiten des Posiuonsmesssy stems 
(2000) eine erste Spcichcreinheit (2300) angeordnet 
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ist, die zur Abspeicherung der von der Verarbeitungs- 
einheit (1000) ubertragenen zeitunkritischen Daten 
(DAT) ctient 

22. Vorrichtung nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass auf Seiten der Verarbeitungseinheit 
(1000) eine zweite Speichereinheit (1300) angeordnet 
ist, die zur Abspeicherung der vom Positionsmesssy- 
stem (2000) ubertragenen zeitunkritischen Daten 
(DAT) dient. 

23. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Steuereinheit (2500) auf Seiten des 
Positionsmesssystems (2000) als Prozessor ausgebildet 
ist. 
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